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(54) Bezeichnung: Verfahren und Vorrichtung zur Tur-Kollisions-Warnung bei einem Kraftfahrzeug 



(57) Zusammenfassung: Ein Verfahren zur Warnung eines 
Fahrers eines stehenden Kraftfahrzeugs vor einer m6gli- 
chen Kollision eines Objekts mit einer Fahrzeugtur des 
Kraftfahrzeugs weist die Schritte auf: 

Uberwachen von zumindest dem fahrerseitigen seitlichen 
Ruckraum einer vorgegebenen Breite und Tiefe, 

Erfassen eines Objekts in dem zu uberwachenden Seiten- 
ruckraum, 

Bestimmen des Abstands und der Geschwindigkeit des er- 
fafcten Objekts, 




Berechnen einer Warndistanz als Funktion der Objektge- 
schwindigkeit und einer vorgegebenen Gesamtreaktions- 
zeit und 

Ausgeben eines Warnsignals, wenn der Objektabstand 
kleiner ist als die Warndistanz. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung zur Warnung vor einer Kollision eines sich von 
hinten nShernden Objekts mit einer Tur eines stehenden Kraftfahrzeugs, im folgenden als Tur-Kollisions-War- 
nung bezeichnet, mit denen der Fahrer eines Kraftfahrzeugs vor dem Offnen einer Tur des Kraftfahrzeugs ge- 
warnt wird, nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1 bzw. des Anspruchs 7. 

[0002] Ein Fahrer eines Fahrzeugs kann den Bereich urn sein Fahrzeug herum unmittelbar durch die Fahr- 
zeugscheiben und mittelbar durch die Fahrzeugruckspiegel einsehen. Dabei kann der Fahrer durch die Fahr- 
zeugscheiben im wesentlichen den Bereich vor dem Fahrzeug und die Bereiche seitlich vor dem Fahrzeug ein- 
sehen, wShrend der Bereich hinter dem Fahrzeug durch den Fahrzeuginnenruckspiegel und die Bereiche seit- 
lich hinter dem Fahrzeug durch einen Oder mehrere Fahrzeugaufcenruckspiegel einsehbar sind. 
[0003] Aufgrund des eingeschrankten Blickfelds des Fahrers und der geometrischen Verhaitnisse an einem 
Fahrzeug, d.h. beispielsweise aufgrund von sichtbehindernden Holmen zwischen den Fahrzeugfenstern, ist es 
dem Fahrer des Fahrzeugs im allgemeinen nicht maglich, alle Bereiche urn ein Fahrzeug herum einzusehen, 
ohne sich umzudrehen oder den Kopf zudrehen. Unmittelbar hinter und vor dem Fahrzeug gibt es Bereiche, 
die der Fahrer nicht einsehen kann. Ebenso gibt es Bereiche an der Seite des Fahrzeugs, die der Fahrer ohne 
eine erhebliche Anderung des Blickfelds durch Drehung seines Kopfes nicht einsehen kann. Diese schlecht 
einsehbaren Bereiche an den Seiten des Fahrzeugs werden als Totwinkelbereiche des Fahrzeugs bezeichnet, 
wobei dieser Bereich je nach Grofce und Sitzposition der Fahrers sowie nach Art und Einstellung der AufJen- 
spiegel variiert 

[0004] DE 195 26 452 C1 bezieht sich auf eine Seitenruckraumuberwachungseinrichtung mit einer Objekter- 
fassungseinheit zur Erfassung von Objekten in einem Seitenruckraumbereich, einer Warnanzeigeeinheit und 
einer Auswerteeinheit, welche die Warnanzeigeeinheit in Abhangigkeit von den Signalen der Objekterfas- 
sungseinheit und einer erkannten Fahrspurwechselanforderung zur Abgabe eines Warnsignals aktiviert. Die 
Auswerteeinheit bestimmt, ob sich ein Objekt im Totwinkelabschnitt befindet oder sich ein Objekt in einem ruck- 
wartig daruber hinausreichenden Seitenruckraumabschnitt mit grofierer Geschwindigkeit als das eigene Fahr- 
zeug bewegt, und aktiviert bejahendenfalls die Warnanzeigeeinheit zur Abgabe eines Warnsignals. Bei einem 
stehenden Fahrzeug wird ebenfalls vor einem sich von hinten nahemden Objekt gewarnt, wobei ein Turkontakt 
zusatzlich zur optischen Anzeige einen Summer beim Vorliegen einer Warnsituation aktiviert. 
[0005] Aus der DE 36 22 091 A1 ist ein Fahrbahnwechsel-Warnsystem bekannt, bei dem die Sensoren bei 
einem abgestellten Fahrzeug die Bereiche seitlich links und rechts neben und hinter dem Fahrzeug uberwa- 
chen und bei der Erfassung eines ankommenden Fahrzeugs ein optisches oder akustisches Warnsignal aus- 
geben wird und/oder die Fahrzeugturen auf der Seite des ankommenden Fahrzeugs blockiert werden. Bei dem 
System werden IR-Sensoren eingesetzt, so dafc auch Fahrradfahrer und Fufcganger mit dem Eintreten in den 
Oberwachungsbereich detektiert werden. 

[0006] Ferner zeigt die DE 41 19 579 A1 eine in einer Kraftfahrzeugtur angeordnete Abstandsmefceinrich- 
tung, die mit dem Offnen der Tur aktiviert wird und eine Turbremse einschaltet, wenn ein Objekt sich in der 
Reichweite des Sensors befindet. 

[0007] Nachteilig bei den bekannten Warneinrichtungen ist es, dad auch vor noch weit entfernten Objekten 
gewarnt wird und entsprechende MaRnahmen wir Turbremse oder Turverriegelung ergriffen werden. 
[0008] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, eine Verfahren und eine Vorrichtung zur Tur-Kollisi- 
ons-Warnung mit prazisierter Warnfunktion zu entwickeln. 

[0009] Diese Aufgabe wird erfindungsgemafc durch ein Verfahren nach Anspruch 1 und eine Vorrichtung nach 
Anspruch 7 gelost. Bevorzugte Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegenstand der Unteranspruche. 
[0010] Das erfindungsgemafce Verfahren zur Warnung eines Fahrers eines stehenden Kraftfahrzeugs vor ei- 
ner moglichen Kollision eines Objekts mit einer Fahrzeugtur des Kraftfahrzeugs weist die folgenden Schritte 
auf: 

- Qberwachen von zumindest dem fahrerseitigen seitlichen Ruckraum einer vorgegebenen Breite b und 
Tiefe a, 

- Erfassen eines Objektes in dem zu uberwachenden Seitenruckraum, 

- Bestimmen des Abstands und der Geschwindigkeit des erfafMen Objekts, 

- Berechnen einer Warndistanz als Funktion der Objektgeschwindigkeit und einer vorgegebenen Gesamt- 
reaktionszeit, und 

- Ausgeben eines Warnsignals, wenn der Objektabstand kleiner ist als die Warndistanz. 

[0011] Vorzugsweise werden beide Seiten des Kraftfahrzeugs uberwacht, wobei insbesondere die Breite ei- 
nes zu uberwachenden Ruckraums kleiner oder gleich 3m und die Tiefe eines zu uberwachenden Ruckraums 
kleiner oder gleich 35m ist. 

[0012] Vorzugsweise wird nur vor Objekten gewarnt, die sich dem stehenden Fahrzeug von hinten oder seit- 
lich von hinten nahern. Dies kann realisiert werden, indem die Relativgeschwindigkeit zwischen dem stehen- 
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den Fahrzeug und dem Objekt bezuglich des stehenden Fahrzeugs berechnet wird, indem der Betrag und die 
Richtung des sich nShernden Objekts bestimmt wird, aus dem Vorzeichen der Relativgeschwindigkeit die Be- 
wegungsrichtung des Objekts bestimmt wird und eine Warnung nur erfolgt, wenn das Vorzeichen der Relativ- 
geschwindigkeit positiv ist und eine Kollision des sich von hinten nShernden Objekts mit der Tur zu erwarten ist. 
[0013] Insbesondere beginnt der zu uberwachenden Seitenruckraum in H6he der Fahrer- bzw. Beifahrertur, 
wobei die Oberwachung nur einen Teil der jeweiligen Turfiache erfafct. 

[0014] Ein erfindungsgema&es System zur Tur-Kollisions-Warnung, im folgenden als TKW-System bezeich- 
net eines Kraftfahrzeugs, in dem das oben genannte Verfahren eingesetzt wird, umfafct mehr als zwei Syste- 
meiemente, wobei das TKW-System eine vorgegebene Anzahl von Systemzustanden aufweist, deren Anzahl 
grofier als zwei ist, und wobei zwischen jeweils zwei Systemzustanden ein Obergang erlaubt ist Oder nicht. 
[0015] Vorzugsweise umfafit das TKW-System die Systemelemente Systemkomponenten, TK-Warneinheit 
und Fehler-Warneinheit, wobei jedes Systemelement mehrere Elementwerte aufweist. In einer bevorzugten 
Ausfuhrungsform nehmen die Elementwerte die Werte "aus", "standby" und "an" an. Insbesondere umfassen 
die Systemkomponenten ein Steuergerat, mindestens einen Sensoren zur Oberwachung mmdestens des fah- 
rerseitigen seitlichen Oberwachungsruckraums des Kraftfahrzeugs und mindestens ein Peripheriegerat um- 

[0016] Die Anzahl der Systemzustande des TKW-Systems betrSgt vorzugsweise funf oder mehr. Dabei wird 
der Fall von funf bzw. sechs Systemzustanden als bevorzugte Ausfuhrungsformen im speziellen Beschrei- 
bungsteil naher erlautert. . 
[001 7] Eine bevorzugte Ausfuhrungsform der Erfindung wird nachfolgend anhand der Zeichnungen beschne- 

ben. Dabei zeigt % , , . . 

[0018] Fig. 1 eine schematische Darstellung der zu uberwachenden Seitenruckraumbereiche eines stehen- 
den Kraftfahrzeugs, „ n Tl .. A . _ _ 
[0019] Fig. 2 eine Darstellung der moglichen Systemubergange in dem erfindungsgemalien TKW-System, 

und 

[0020] Fig. 3 ein erfindungsgema&es TWK-System in schematischer Darstellung. 

[0021] Fig. 1 zeigt ein in einem Parkstreifen PS parkendes Kraftfahrzeug KF. Beifahrerseitig ist ein Rad- oder 
Fufcweg FW dargestellt, wShrend fahrerseitig eine Fahrspur S1 in Fahrtrichtung des Kraftfahrzeugs KF sowie 
eine zweite Fahrspur S2 in Gegenrichtung zu sehen ist. Das Kraftfahrzeug KF weist beidseitig etwa in der Hohe 
der Vorderturen Sensoren (nicht dargestellt) auf, die jeweils zu uberwachende Seitenruckraume BL und BR 
definieren. Die Seitenruckraume BL und BR haben jeweils eine Breite b und eine Tiefe a, wobei die Breite b 
kleiner oder gleich 3m und die Tiefe a kleiner oder gleich 35m ist. Es ist auch moglich, die Sensoren in dem 
hinteren Stofifanger anzuordnen, wodurch immer noch die zu uberwachenden Seitenruckraume ausreichend, 
d.h. uberwiegend, abgedeckt werden. 

[0022] Das TKW-System wird durch eine Mehrzahl von Systemelementen gebildet, namlich den Systemkom- 
ponenten also dem Steuergerat, den Sensoren und notwendigen Peripheriegeraten, sowie der TK-Warnein- 
heit und der Fehler-Warneinheit. Die Systemelemente haben eine vorgegebenen Wertebereich, im vorliegen- 
den Fall die Elementwerte "aus", "standby" und "an". Der Wert "aus" bedeutet, dali das Systemelement im aus- 
qeschalteten und nicht betriebsbereiten Zustand ist, der Wert "standby" bedeutet, dafi das Systemelement im 
Standby-Modus befmdet, d.h. eingeschaltet aber nicht betriebsbereit, und der Wert "an" bedeutet, dafc das 
Systemelement sich im eingeschalteten und betriebsbereiten Zustand befindet. „ A oo.w ai^-.w 

[0023] Im vorliegenden Beispiel hat das TKW-System funf Systemzustande, namlich AUS, PASSIV, AKTIV, 
TK-WARNUNG (TK = Tur-Kollision) und FEHLER. Es sind jedoch auch mehr als die 5 genannten Systemzu- 
stande moglich, beispielsweise durch Unterteilung des Zustands PASSIV, worauf spater eingegangen wird. Die 
Systemzustande sind aus der folgenden Tabelle I ersichtlich, wobei die eingeklammerten Elementwerte optio- 
nal Definitionen der Systemzustande angebenr. 
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Tabelle I 

[0024] Die in Tabelle I dargestellten Systemzustande werden nachfolgend im Detail erlautert: 
AUS- Alle Systemkomponenten (Steuergerat, Sensoren, Peripheriegerate) sind abgestellt und stromlos. 
TK-Warneinheit und Fehler-Warneinheit sind abgestellt, also eine entsprechende Warnung ist nicht moglich. 
PASSIV- Steuergerat und Sensoren sind im Standby Mode, d.h. in einem Zustand mit niedrigem Energiever- 
brauch Nach Anforderung durch den Fahrer konnen diese Gerate schnell aktiviert werden. Die Sensorik ist 
ohne Abgabe von Licht-, Laser- Oder Radarstrahlung. TK-Warneinheit und Fehler-Warneinheit sind abgestellt 
Oder opotinal standby (eingeklammerter Wert), also eine entsprechende Warnung ist nicht moglich. 
AKTIV- Steuergerat und Sensoren sind angestellt und in Betrieb. TK-Warneinheit und Fehler-Warneinheit sind 
im Standby-Mode oder optional ausgeschaltet (eingeklammerter Wert), d.h. eine Warnmeldung ist jederzeit 
moglich, erfolgt aber gerade nicht m . . 

TK-WARNUNG- Steuergerat und Sensoren sind angestellt und in Betrieb. Fehler-Warneinheit ist im Stand- 
by-Mode Oder optional ausgeschaltet (eingeklammerter Wert), d.h. eine Warnung vor einem Fehler ist jederzeit 
moglich, erfolgt aber gerade nicht. Warnung der TK-Warneinheit erfolgt gerade. 

FEHLER: Steuergerat und Sensoren sind im Standby Mode, d.h. in einem Zustand mit niedrigem Energiever- 
brauch. Die Sensorik ist ohne Abgabe von Licht-, Laser- oder Radarstrahlung. Die TK-Warneinheit ist abge- 
stellt also keine Warnung moglich. Eine Warnung der Fehler-Warneinheit erfolgt gerade. 
[0025] Fig. 2 zeigt anhand einer schematischen Obersicht einer bevorzugten Ausfuhrungsform ernes 
TKW-Systems mit 6 Systemzustanden, welche ObergSnge zwischen den Systemzustanden erlaubt sind und 
unter welchen Bedingungen diese erfolgen konnen. Der Unterschied zu dem oben erlauterten System mit 5 
Zustanden besteht in einer Aufspaltung des Zustands PASSIV in zwei Zustande PASSIV-1 und PASSIV-2 Wei- 
tere Systemzustande kdnnen definiert werden, so konnen beispielsweise auch die Zustande AKTIV und 
TK-WARNUNG konnen ebenalls aufgespalten werden. Die zweite Ausfuhrungsform wird erlautert anhand der 
einzelnen Systemzustande AUS mit dem Bezugszeichen A, PASSIV-1 mit dem Bezugszeichen B, PASSIV-2 
mit dem Bezugszeichen C, AKTIV mit dem Bezugszeichen D, TK-WARNUNG mit dem Bezugszeichen E und 
FEHLER mit dem Bezugszeichen F. Ferner bezeichnen entsprechende Zweier-Buchstabenkombmationen den 
jeweiligen Obergang zwischen entsprechenden Zustanden. Dabei identifiziert der erste Buchstabe den Aus- 
gangszustand und der zweite Buchstabe den Endzustand des Obergangs. 

[0026] Fur Obergange in den Zustand AUS gilt eine Besonderheit. Damit nach einem Ausschalten der Zun- 
dung d h "Zundung aus", das System nicht sofort abgestellt wird, sondern noch eine begrenzte Zeit einsatz- 
bereit bleibt, ist der Obergang in den Zustand AUS noch mit einer weiteren Bedingung verknupft. Je nach Fahr- 
zeugausstattung kann diese Bedingung unterschiedlich gestaltet sein. HierfQr einige Beispiele: 

- Timer, welcher nach Zundung aus" gestartet wurde, ist abgelaufen, 

- Sitze sind nicht mehr belegt, und/oder 
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- Fahrzeug wurde von aufcen verriegelt. 

[0027] Diese Bedingungen kGnnen auch miteinander verknupft werden. 

[0028] Bei alleinigem Einsatz einer Sitzbelegungserkennung als Bedingung mussen Personen eindeutig 
identifiziert werden konnen, so dafc sie nicht mit schweren Gegenstanden auf den Sitzen verwechselt werden. 
Wurde dies geschehen, dann kann das System bei "Zundung aus" ISngere Zeit aktiviert bleiben und so die 
Fahrzeugbatterie entladen. 

[0029] Ferner geht nach "Zundung em" das System direkt in den Zustand "Aktiv", ohne dass der Taster beta- 
tigt werden mufi. 

[0030] Es gilt immer, dad zur Aktivierung des Systems die Zundung eingeschaltet sein mufc. Eine Person, 
welche in das Auto einsteigt und wieder aussteigt ohne die Zundung zu betatigen, wird vor einer mSglichen 
Turkollision nicht gewarnt. 

[0031] Eine weitere Moglichkeit besteht darin, dafc das System nach einer De-Aktivierung von einem Turoff- 
ner oder einem anderen Sensor wieder aufgeweckt wird. Praktisch kann dies erfolgen, indem nach der Beta- 
tigung des Turoffners ein sog. Bus-Wake-Up erfolgt, d.h. der CAN-Bus des Kraftfahrzeugs wird wieder aktiv 
und es werden uber den CAN-Bus Daten ausgetauscht. Dies konnte das TKW-SteuergerSt sensieren und sich 
wieder in den aktiven Zustand versetzen. 

ObergSnge BA, CA, DA, EA, FA in den Zustand AUS: 

[0032] Fur alle Betriebszustande gilt: Bei "Zundung aus" und bei erfullter Bedingung wie oben erlautert geht 
das System in den Zustand AUS. 

Obergange DB, EB und FB in den Zustand PASSIV-1: 

[0033] Fur alle Betriebszustande auRer fur den Zustand AUS gilt: Bei Betatigung des Ein/Aus-Tasters geht 
das System in den Zustand PASSIV-1. 

Obergange AC, BC, DC und EC in den Zustand PASSIV-2: 

[0034] Das System geht in den Zustand PASSIV-2 

- vom Zustand AUS nach dem Einschalten der Zundung, Obergang AC, 

- vom Zustand PASSIV-1 nach Betatigung des Ein/Aus-Tasters, Obergang BC, und 

- vom Zustand AKTIV und TK-WARNUNG, wenn das Fahrzeug fahrt; Obergange DC und EC. 

Obergange CD und ED in den Zustand AKTIV: 
-vom Zustand PASSIV-2, wenn das Fahrzeug steht, Obergang CD, und 

- vom Zustand "TK-WARNUNG' ; wenn kein anzuzeigendes Objekt im ubennrachten Seitenruckraumbe- 
reich detektiert wird. 

Obergang DE in den Zustand TK-WARNUNG: 

[0035] Das System geht vom Zustand AKTIV in den Zustand TK-WARNUNG wenn ein anzuzeigendes Objekt 
im uberwachten Seitenruckraumbereich detektiert wird. 

Obergange CF, DF und EF in den Zustand FEHLER: 

[0036] Das System geht von den Zustanden PASSIV-2, AKTIV oder TK-WARNUNG in den Zustand FEHLER, 
wenn von einer der Systemkomponenten eine schwere Fehlermeldung vorliegt. Dabei hat eine Systemkompo- 
nente einen schweren Fehler, wenn ein sicherer Fahrbetrieb nicht mehr mGglich ist. Beispiele dafur sind der 
Ausfall eines Sensors, der Ausfall der TK-Warnlampe und/oder der Ausfall des TK-Tongebers. 
[0037] Die System-Zustande und die Systemubergange werden dem Fahrer folgendermafcen angezeigt: 
Im Zustand AUS erfolgt keine optische oder akustische Anzeige oder Warnung. Im Zustand PASSIV-1 und 
PASSIV-2 wird beispielsweise im Tachometer, Drehzahlmesser, Ein/Aus-Taster oder in der Konsole ein geeig- 
netes rotes Symbol, beispielsweise in Form eines stilisierten Kraftfahrzeugs, angezeigt. Eine weitere optische 
oder akustische Anzeige oder Warnung erfolgt nicht. 

[0038] Im Zustand AKTIV wird beispielsweise im Tachometer, Drehzahlmesser, Ein/Aus-Taster oder in der 
Konsole ein geeignetes grunes Symbol, beispielsweise in Form eines stilisierten Kraftfahrzeugs wie in den Zu- 
standen PASSIV-1 oder PASSIV-2, angezeigt. Eine weitere optische oder akustische Anzeige oder Warnung 
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erfolgt nicht. 

[0039] Im Zustand TK-WARNUNG wird der Fahrer optisch z.B. uber eine Lampe gewarnt. Diese Warnlampe 
mufi so positioniertsein, dass sie beim Turoffnen im unmittelbaren Sichtbereich des Fahrers liegt (z.B, Spiegel, 
Tur-Dreieck oder A-S3ule). 

[0040] Fig. 3 zeigt eine Systemubersicht des TWE-Systems mit den Einzelkomponenten. Die eingetragenen 
Pfeile symbolisieren einen Informationsaustausch. Dieser kann z.B. uber einen Datenbus oder Analyse von 
Strom/Spannungs-Kennlinien oder Kontrolle von Strom- oder Spannungspegeln erfolgen. Auch eine Integrati- 
on von Elementen ist moglich, wie z.B. Steuergerat mit Sensor oder TW-Tongeber mit Fehler-Tongeber oder 
PASSIV-Anzeige mit AKTIV-Anzeige. 

[0041] Dargestellt ist ein TKW-System mit einem Steuergerat 1, einer Sensorik 2, einer Spannungsquelle 3, 
einer Datenquelle 4 fur Fahrzeugdaten und einem VAG-Tester. Ferner umfalit das TKW-System einen 
Ein/Aus-Taster 6 mit einem Taster 7 und einer Beleuchtung 8, eine AKTIV-Lampe 9, eine PASSIV-Lampe 10, 
eine TK-Warnlampe 11, einen TK-Tongeber 12 und einen Fehler-Tongeber 13. 

Steuergerat 

[0042] Die Hauptaufgaben des Steuergerates 1 sind: 

- Uberwachung von Signallampen 9, 10, 11, den Tongebern 12,13, der Sensorik 2 und dem Ein/Aus Taster 
6 auf Funktionstuchtigkeit und Zustand, 

- Ein- und Ausschalten der Signallampen, Tongebern und Sensorik, 

- Einlesen von fur das TWE-System wichtigen Fahrzeugdaten wie Tur auf/zu, Fahrzeug steht/fahrt, Zun- 
dung ein/aus, usw. aus der Datenquelle 4, 

- Erkennen und Schutzen vor Oberspannungen, Unterspannungen, Kurzschlussen, Verpolungen, 

- Sensor-Messmodus einstellen und Sensor-Messdaten auslesen, 

- Testfunktionen und Kommandos vom VAG-Tester 5 empfangen und ausfuhren, Eigenzustand und Fehler 
an den VAG-Tester ubertragen, 

- Spannungsversorgung angeschlossener Komponenten, 
sowie 

- System-Eigendiagnose durchfuhren und Systemfehler anzeigen, 

- Datenubertragungs- und Datenspeichertehler erkennen und ggf. korrigieren, 

- Objekte mit Hilfe der Sensor-Messdaten identifizieren, 

- identifizierte Objekte verfolgen, 

- relevante Objekte erkennen und vor diesen warnen. 

Sensorik 2: 

[0043] Die Sensorik 2 kann z.B. als Radar-, Laser- oder Videosystem ausgefuhrt werden. Die Hauptaufgaben 
der Sensorik sind: 

- "Ausleuchten" der Fahrzeugumgebung, 

- Reflexionssignale von Objekten in Fahrzeugnahe empfangen, 

- Physikalische Objekt-Parameter wie z.B. Entfernung, Geschwindigkeit oder Winkel aus den Reflexions- 
signalen generieren, 

- Physikalische Objekt-Parameter an das Steuergerat weiterleiten, und 

- Eigendiagnose. 

Ein/Aus-Taster 6: 

[0044] Der Ein/Aus-Taster 6 kann z.B. als Taster in der Konsole oder als Lenkstocktaster oder als Taster im 
Multifunktionslenkrad ausgefuhrt werden. 

[0045] Wird der Taster in die Konsole eingebaut, dann wird dieser bei Einschalten des Parklichts durch eine 
LED 8 beleuchtet. 

TK-Warnlampe 11: 

[0046] Die TK-Warnlampe kann mit einer oder mit mehreren LED's oder mit einer Gluhlampe ausgefuhrt wer- 
den. Diese Warnlampe mufc so positioniert sein, dass sie beim Turoffnen im unmittelbaren Sichtbereich des 
Fahrers liegt. Aufgefuhrt sind hier fur den Spiegel auf der Fahrerseite einige Mbglichkeiten: 

- ein oder mehrere LED hinter halbtransparentem oder lokal transparentem Spiegel, links, 

- ein oder mehrere LED hinter halbtransparentem oder lokal transparentem Spiegel, rechts, 
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- ganzflSchige Beleuchtung des halbtransparenten Spiegels, 

- Spalt zwischen Spiegel und GehSuse beleuchtet, 

- ein oder mehrere LED im Spiegelrahmen, links, 

- ein oder mehrere LED oder Gluhlampe im Spiegelrahmen, rechts, 

- ein oder mehrere LED oder Gluhlampe im Spiegelfuft, 

- ein oder mehrere LED oder Gluhlampe im Tur-Spiegeldreieck, und 

- ein oder mehrere LED oder Gluhlampe in A-SSule. 

[0047] Die individuelle Gestaltung des Warnlichtes erfolgt anhand folgender Anforderungen: 

Gute Erkennbarkeit: unter alien Lichtverhaltnissen (Blendung durch Sonne, Gegenverkehr, ruckwartigen Ver- 

kehr) mufc das Warnlicht gut erkennbar sein. 

[0048] Gute Wahrnehmbarkeit: beim Blick in den Spiegel mufc das Warnlicht vom Fahrer gut wahrnehmbar 
seih. Es sollte z.B. moglichst spiegelnah positioniert und kontraststark sein. 

[0049] Allwettertauglich: bei alien Wetterbedingungen (Schnee, Regen, Eis) mufc das Warnlicht gut erkennbar 
sein. 

Tongeber fur TK-Warnung 12 und Fehler-Warnung 13 

[0050] Idealerweise wird ein TK-Tongeber 1 2 benutzt, mit dem eine Links/Rechts-Unterscheidbarkeit darstell- 
bar ist. Nach Moglichkeitsollen Tongeber anderer Systeme wie z.B. Einparkhilfe und Kombi-lnstrumentgenutzt 
werden. Steht ein Tongeber zur Verfugung, welcher uber das Steuergerat einstellbar ist, so kann dieser sowohl 
fur TK-Warnung 21 als auch fur Fehler-Warnung 13 genutzt werden. 

Symbolbeleuchtung Aktiv-Lampe 9 und Passiv-Lampe 10 

[0051] Die Symbolbeleuchtungen der Aktiv-Lampe 9 und der Passiv-Lampe 10 zur Anzeige der Zustande AK- 
TIV und PASSIV, die jeweils ein stilisiertes Fahrzeug darstellen, kOnnen uber eine rote und eine grune LED 
erfolgen. Beide LEDs konnen z.B. in einem Anzeigeelement integriert werden. 

Datenquelle 5 des Fahrzeugs 

[0052] Voraussichtlich uber den CAN-Bus empfangt das Steuergerat vom Fahrzeug zumindest folgende Da- 
ten: 

- Fahrzeug steht/fahrt 

- Zundung ein/aus 

- Parklicht ein/aus 

- Tur auf/zu. 

[0053] Die genauen CAN-Botschaften dieser Daten mussen fahrzeugspezifisch angepalit werden. 
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Bezugszeichenliste 

KF Kraftfahrzeug 

FW FufcgSnger/Fahrradweg 

PS Parkstreifen 

51 erste Fahrspur 

52 zweite Fahrspur 

BR fahrerseitiger (rechter) Oberwachungsbereich 

BL beifahrerseitiger (linker) Oberwachungsbereich 

A Systemzustand AUS 

B Systemzustand PASSIV 1 

C Systemzustand PASSIV 2 

D Systemzustand AKTIV 

E Systemzustand TW-WARNUNG 

F Systemzustand FEHLER 

BA, CA, DA, EA, FA Systemubergange in den Zustand A: 

CB, DB, EB, FB Systemubergange in den Zustand B: 

AC, BC, DC, EC Systemubergange in den Zustand C: 

CD, ED Systemubergange in den Zustand D: 

DE Systemubergange in den Zustand E: 

CF, DF, EF Systemubergange in den Zustand F: 

1 Steuergerat 

2 Sensorik 

3 Spannungsquelle 

4 Datenquelle Fahrzeug 

5 VAG-Tester 

6 Ein/Aus-Taster 

7 Taster 

8 Beleuchtung 

9 AKTIV-Lampe 

10 PASSIV-Lampe 

11 TK-Warnlampe 

12 TK-Tongeber 

13 Fehler-Tongeber 

Patentanspruche 

1 Verfahren zur Warnung eines Fahrers eines stehenden Kraftfahrzeugs vor einer moglichen Kollision ei- 
nes Objekts mit einer Fahrzeugtur des Kraftfahrzeugs (KF), wobei das Verfahren die Schritte aufwe.st: 
Oberwachen von zumindest dem fahrerseitigen seitlichen Ruckraum (BR) einer vorgegebenen Breite (b) und 
Tiefe (a), 

Erfassen eines Objektes in dem zu uberwachenden Seitenruckraum (BR, BL), 
Bestimmen des Abstands und der Geschwindigkeit des erfalMen Objekts, 

Berechnen einer Warndistanz als Funktion der Objektgeschwindigkeit und einer vorgegebenen Gesamtreakti- 
onszeit, und 

Ausgeben eines Warnsignals, wenn der Objektabstand kleiner ist als die Warndistanz. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daft beide Seiten des Kraftfahrzeugs (KF) uber- 
wacht werden. 

3 Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dafc die Breite eines zu uberwachenden 
Ruckraums (BL, BR) kleiner oder gleich 3m ist und dali die Tiefe eines zu uberwachenden Ruckraums (BL, 
BR) kleiner oder gleich 35m ist. 

4 Verfahren nach einem der vorangegangenen Anspruche, dadurch gekennzeichnet, dafc nur vor Objek- 
ten gewarnt wird, die sich dem stehenden Fahrzeug (KF) von hinten oder seitlich von hinten nahern. 

5 Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dad die der Relativgeschwindigkeit zwischen 
dem stehenden Fahrzeug (KF) und dem Objekt bezuglich des stehenden Fahrzeugs (KF) berechnet wird aus 
dem Vorzeichen der Relativgeschwindigkeit die Bewegungsrichtung des Objekts bestimmt wird und eine War- 
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nung nur erfolgt, wenn das Vorzeichen der Relativgeschwindigkeit positiv ist. 

6 Verfahren nach einem der vorangegangenen Anspruche. dadurch gekennzeichnet, daft die der zu uber- 
wachende SeitenrQckraum in Hone der Fahrer bzw. Beifahrertur beginnt, wobei nur einen Teil der jeweiligen 
TurflSche mit uberwacht wird. 

7. System zur Tur-Kollisions-Warnung eines Kraftfahrzeugs unter Verwendung des Verfahrens nach einem 
der vorangegangenen Anspruche, wobei das TKW-System mehr als zwei Systemelemente aufweist, das 
TKW-System eine vorgegebene Anzahl von Systemzustanden aufweist, deren Anzahl grofter als zwei ist, und 
zwischen jeweils zwei Systemzustanden ein Obergang erlaubt ist oder nicht. 

8 System nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dad das TWW-System die Systemelemente Sys- 
temkomponenten, TK-Warneinheit und Fehler-Warneinheit aufweist, wobei jedes Systemelement mehrere 
Elementwerte aufweist. 

9. System nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, daft die Elementwerte die Werte "aus'\ "standby" 
und "an" annehmen. 

10 System nach Anspruch 8 oder 9, dadurch gekennzeichnet, daft die Systemkomponenten ein Steuer- 
gerat (1), mindestens einen Sensoren (2) zur Oberwachung mindestens des fahrerseitigen seitlichen Uberwa- 
chungsruckraums (BR) des Kraftfahrzeugs und mindestens ein PeripheriegerSt umfaftt. 

11. System nach einem der Anspruche 7 bis 10, dadurch gekennzeichnet, daft das TKW-System funf oder 
mehr Systemzustande aufweist. 

12. System nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, daft das TKW-System die Systemzustande AUS, 
PASSIV-1, PASSIV-2, AKTIV, TK-WARNUNG und FEHLER aufweist. 

13. System nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, daft das TKW-System mit dem Ausschalten der 
Zundung von alien Systemzustanden aus in den Systemzustand "AUS" ubergeht. 

14 System nach Anspruch 12 oder 13, dadurch gekennzeichnet, daft das TKW-System mit der Betatigung 
eines Ein/Aus-Tasters das TKW-System von alien Systemzustanden aufter dem Zustand "AUS" in den Zu- 
stand "PASSIV-1" ubergeht. 

15. System nach einem der Anspruche 12 bis 14, dadurch gekennzeichnet, daft das TKW-System in den 
Zustand PASSIV-2 ubergeht, wenn 
im Zustand AUS die Zundung eingeschaltet wird, 
im Zustand PASSIV-1 der Ein/Aus-Taster betatigt wird, oder 
im Zustand AKTIV oder TK-WARNUNG das Fahrzeug sich in Bewegung setzt. 

16 System nach einem der Anspruche 12 bis 15, dadurch gekennzeichnet, daft das TW-System in den 
Zustand AKTIV ubergeht, wenn im Zustand PASSIV-2 das Fahrzeug zum Stehen kommt, im Zustand TK-WAR- 
NUNG keine anzuzeigenden Objekte detektiert werden. 

17 System nach einem der Anspruche 12 bis 16, dadurch gekennzeichnet, daft das TKW-System in den 
Zustand TK-WARNUNG ubergeht, wenn im Zustand AKTIV ein anzuzeigendes Objekt im uberwachten Seiten- 
ruckraumbereich (BL, BR) detektiert wird. 

18 System nach einem der Anspruche 12 bis 17, dadurch gekennzeichnet, daft das TKW-System in den 
Zustand FEHLER ubergeht, wenn in den Zustanden PASSIV-2, AKTIV oder TK-WARNUNG eine entsprechen- 
de Fehlermeldung einer Systemkomponente vorliegt. 

19 System nach einem der Anspruche 7 bis 19, dadurch gekennzeichnet, daft die Systemzustande PAS- 
SIV-1, PASSIV-2, AKTIV, TK-WARNUNG und FEHLER optisch und/oder akustisch angezeigt werden. 

20 System nach Anspruch 11 , dadurch gekennzeichnet, daft das System eine TKW-Warnlampe (11) zur 
Ausgabe der TK-WARNUNG aufweist, die im Fahrerauftenspiegel oder dessen Umgebung angeordnet ist. 

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen 
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Anhangende Zeichnungen 
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